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© Verfahren zur Fehlererkennung bai Drehzahlfuhlem 

(§) Es warden Verfahren zur Erkennung einer Fehrfunktlon 
eines Drehzahlaen8or8 vorgeschlagen, beiapielsweise elnes 
Raddrehzah1senaor8 In einem ABS- System, bei dem ausge- 
hend aus den Signslen des Drehzahlaenaors Radgeschwln- 
dlgkeiten ermlttelt warden, aus denen gefllterte Radge- 
schwindigkeiten und gefliterte Radgeschwindlgkeftsande- 
rungen ermlttelt warden. Durch den Vergtetch gefilterter und 
ungefilterter GrfiBen sowie PlausibllltStsunterauchungen 
warden Sensorfehler, Insbesondere ein Auableiban des 
Sensorsignals erkannt. 
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Die folgenden Angaben slnd den vom Anmelder elngereichten Untertagen entnommen 
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1 VorteUederErfindung 
Beschreibung 

Das erfindungsgemaBe Verfahren mit den Merkma- 
„ , , „. u t, lendesHauptanspruchshatdemgegenOb r den VorteU. 

Stand der Techiuk s ^ „ Sbtgegen fabchliches Ansprechen der Feh- 

Es ist bekannt, daB DrebzaWfOhler, insbesondere ^^^^^S^X- 
Raddrehzahl^ JfiJ * tSSSStSS warden soil. Dies ist 
levanteSystemewieABSliefer*auf Fenttiinkuonflb x- ?S ^ etae Radentlastung oder ein Obergang zu 
wachtwerfenmussen.FehUunkttonenk6nnenautoe- °S^ e XSscWagartig stattfindet 
ten. wenn StOrsignale eing^ut werfen^«wenn » -*H£JS3« vorteilhafter Wei*mogttch, 

zahl bzw. Radgeschwindigkett fuhren. B« ABS-Syste- "g*™™^, m vorteilhafter Weise die ungefilter- 

Z wume dann ein fehlerhafter Druckabbau i am be- J^JK^Ke gefflterte Radgeschwindig- 

treffcndenRaderfolgenundzuUns^erheitenf^ Sdto 3rte Anderung (Ableitung) der Radge- 

Aus diesem Gnu* wW bdspie^se mtode*- jo XS£e!Kegef^^ 

schen Patentanmeldung DE-P4405801.2 voygescma weitere VorteQe der Erfindung werden mit Hilfe der 

£ a^^taeng^pruft wird, ob zwtehen emzei- nelt 

nenlmpulsendesSensorsignalesetaepku^^ 25 Zeiehnung 

streicht Weiterhin wird flberprtft, ob bei Radhochlauf ™ « 

physikalisch unmagliche Anderui^ertt a^treten. Ausfu hrungsbeispiel der Erfindung ist in der 

Davon abhlngig werden ^\^ imdatdi ^.J^. ZetouTdaSllt und wird in der nachfolgenden 

gleichsschwellen abwechsetad wu-ksam » £ ££&KE* eriautert Es zeigt dabei im einzel- 

hangigkeit von der Feststellung, ob das Rad kontmiuer- 30 °*^ 1D ™? Biocksch altbild einer Anordnung, in der 

Bchhochiauftodernicht FpkerawM das erftadungsgemaBe Verfahren abliuft und Fig. 2 ein 

Weitere bekannte Losungen zur schnellen Efkennung ^ AusfOhrungsbeispieles eines Ver- 

fehlender Sensorsignale beruhen m wesenthchen auf f^^^ kem ^Dr€^Mm>rn. 

der Berechnung einer unplausibel hohen Radverzoge- fahrens zur heniererrem. 

rung. Es wird dann eine ungefflterte Radgeschwindig- 35 Beschreibung 
keit aus der Zeit zwischen den eteten beiden eingettof - 

fenen Flanken des Sensorsignales ber^etTnmQB« schematisch eine Anordnung dargestellt, 

eine bestimmte Zeit keine Flanke ein, tann eine Ftake J^^l^J^a^ (Sensorsignal) SI ernes 

theoretisch gesetzt werden, die im gOnsngsten FaU zu } 0 ausg ewertet werden 
£sem Zritpunkt eintreffen wOrde. Aus einem » ton- „ ^Kr^geSSkeitssenLr 10 erfaBt bei- 

struierten Zeitintemll kann dann erne ^ueRadge- mIDkk* ™ e ^^^ windigke i t e ines Rades, 

schwindigkeit berechnet werden, Aus > der Wferenzzur geM *e kou ^ umlaufende Schei- 

zulemberechnetentodgeschwrndigkertergibtstchda- ^7^™^ von ztoenl2abgetastetwird. 

^.^SSSesehwindigkeitbei « In der Auswerteanordnung ^M*-*; 



D^rk^unusekehrtharjedeGesAwtodigkeitbe, « J^*SS^&Wsi 
einer vorgegebenen zulSssigen J^^™* I em g ^SmSSS^ dem zeitliehen Abstand 
Zeittatervaubestimmtweri^ TrSen dTsel^rsignales SI in ublicher Weise 

ke eintreffen muB. Diese Verfahren zur dynaMschen ^J^g^^^vtmi aus diesen Dreh- 
Sensorflberwachung sind ^f^S M SSZTe^Zkr Austerteanordnung 13 An- 
fachttoderanmeentsprechendeGeschwmdigk^ so ^^™ n al ™ a D ° is ieIsweise for e in ABS-System ge- 
rechnung angepaBte Abfragen emer maximal auasagen ^"^Xi weitere Sisnale, die als S3 bezeichnet wer- 
Zeitspamie zVLhen zwei aufeinjnderfo^mden .Flan- S^^^S^gmitvemertbarsind. 
ken. Ein solches Verfahren wird un Obngen m der ^^^rteanordnung 13 wiederholen sich die 
EP 0 193 335 Dl beschneben. AuLertungen in einem Zyklenabstand von tl - 10 ins, 

Bei den herkOnmiUchen Verfahren mOssen seto bohe ss ^5S°tlabteispielhafterWertmusehenist 
Radverz8gerungen ^ entsprechend^e Zer^t abge- ^"^toffiS?. dargesteUten Anordnung die 
fragtwerdeii.umfilschHch«Msprwhenzuvern«^ i^SX^itbeiemmWanrzeuggemessen 
Wehn die erforderlichen Ob^achungsschweUen oder 3^^ n t ^ egailg e n ^ wenieitdaB der Rad- 
Oberwachungszeiten jedoch zu gwB smd, kwn erne "^^m fet f mit einer Zahnezahl an der 
sporadisch auftretende Sensorunterbrechung mcht » ^^^ e g ie V ^ e ise48ausgegangen,muBbei 
m^erkanntwerdeaDiesistemNac^ddwbekann- ^^jl^r^^indigkeit von mehr als 7^kmrti 
ten Verfahren, insbesondere da in der^greBeRad- «ShSRSSSSS von 10 ms mindestens ein Im- 
verzOgerungen auftreten, wenn aus hoher Geschwin ^Sttea Ausgehend von dieser Erkenntnis begin- 
digkeit auf einem Untergrund mit hohem R«^wertab- £^Xdungs|emaBen Verfahren zur Erkennung 

findet, wenn beispielsweise das Rad von der Fahrbahn signag ^ ^ ^ Blockschakbild eines ^tien Verfah- 
abhebL 
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Fall, beginnt das **«W^Kttb der 

etae Fehlererkennung wegen erkann- 
Fehlererkennung gesetzt, wird lnnSdm« .fgJfW 

Liegt keine vor, wird in aiesem r*w u* 



DVGEF-Wert der gefilterten Geschwmd^ertbeWgs 

SsssssBxssaaajs 

^nur bei Einstreuungen oder bei unterbrochenem Si 
glial stark nach unten abweichen. 
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Patentansprflche 

1. Verfahren zur Fehlererkennung bei Dretaahl- 
fnMem dte eta Ausgangssignal abgeben, das aus 

Zraruftwird, ob to einem vorhergehenden Zeit- 
JSr ketae impulsflanke auftgetreten « da- 

3Tn,bei<knengefilterteGr86en^eiaerte 
CMSBen eemeinsam ausgewertet werden una dm 
SSSS f wenigstens etaer der Bedingungen em 

^S^SSLung bei Drehzahl- 
S^*^l.dadurc*gek^e^ 
daB die gefilterten und die mgefilterten Graiien 
ahhsnriifvon dem aktuellen ZeitintervaU oder der 

^mcffzorttc^ 

keine Sianalflanke aufgetreten ist, wobei wei 
eKepKrd, ob die aus teUgg 
cttekeit *ebildete gefiherte Radgeschwwdigkeit ei 
erlfen SdiweUwert Oberschreitet, dadurch ge- 

ke^etehnet, daB weiterhin «**^ 
MerenzzwischenderimvorhergehendenZyWus 

£t«vall eebildeten gefilterten Geschwmdigke t 
MffltertenCJeschwtodigkeite^nzwei^&hweU 

wert flberschreitet und bei ErfttUung derto Be- 
dingungenetaeFehlererkeimungausgege^wd. 

4 Verfahren zur Fehlererkennung bei DrehzaW- 
mhlemMch einem der vorhergehenden Ansprfl- 
ttuSg*eUichnet.<laBdieSch^e 
SwrsW2V als otousible GrtBen im Zusammen- 
S'mhv!rS£n bei etaer Anfihlodder-Rege- 

5 Sungen ta das Sensorial eAennen 
tesenuXine Fehlererkennung nur dann durch- 
JSiwird, wenn keine Einstreuungen erkannt 

rvtrfahren nach einem der vorhergehenden M- 
sprfSadurch gekennzeichnet. daB die Fehler- 
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kennung nur dann durchgerann wire, 



tenvariiertwird 
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